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と学習が自動的に進行し，ロボット (SARCOS Dextrous slave arm) は，けん玉のフィードブォーワード制御に成
功した。さらに計算機シミュレーションにより，抽出された経由点がタスク表現として適切であることも確かめた。
けん玉はダイナミックな運動ではあるが，比較的簡単なタスク表現が可能な運動である。そこで，本研究で提案す
る見まね学習の枠組が汎用性をもち得るかどうかを確かめるためには更に，連続する複数の動作が含まれる階層的な
運動系列の学習課題や，非線形性の強い制御対象を扱う学習課題の場合など，種々の運動における学習可能性を調べ
る必要がある。申請者はそのような運動の代表例として，連続運動を必要とするテニスサーブを実際にロボットに行
わせた。また，動作や環境の変動への適応が不可欠な「振り子の振り上げ」にも本手法が適用可能なことを計算機シ
ミュレーションによって確認した。これらの実験結果は，見まねによる学習が有効であることを示している。
これら一連の研究により申請者は，運動制御に際して，熟練者の運動パターンを観測することが重要であることを
示すとともに，ロボットに見まね学習をさせるための一つの新しい手法を開発し，それが実用になることを実証した。
以上のように，本論文の内容はロボットの連動制御の研究の発展に寄与するものであり，博士(工学)の学位論文
として価値のあるものと認める。
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